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Abstract 
This paper presents a numerical simulation of gripping force fluctuations of a robot gripper 
in pick-and-place operations. This gripper consists of a linear actuator and two elastic fingers 
that are formed by bending a narrow strip of thin elastic plate. Its gripping mechanism utilizes 
large elastic deformation of the fingers to transmit force and motion of the actuator. To address 
large elastic deformation of the fingers, the gripper is modeled as a series of rigid links 
connected by torsional springs. The equation of motion of the gripper is derived on the basis of 
Lagrange’s equation of motion. A gripping force fluctuation of the gripper in a pick-and-place 
operation is shown by performing a time-history analysis of the motion with Newmark’s β 
method. 
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BC, CD, DE, EF, FGからなる構造とし，各部
材を線形弾性関節で連結された剛体リンクの
直鎖でモデル化する．板の両端 A, Gをグリッ












点側より 1 から N+1 まで付す．部材全長を l
とし，リンク長さは両端以外で l/N，両端で
l/(2N) とする 6)．第 iリンクの x軸からの傾斜
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各節点の x, y座標および各リンクの x軸から







{ } { },m m m mM q f  =    （3） 
ここで， ,m mM  は拡張された質量マトリクス，












幅 8 mm，板厚 0.2 mm，密度 8890 kg/m3，縦
弾性係数 E = 110 GPa）を図 4に示すように折
り曲げて成形されるとする．解析において，
部材 AB, BC, CD, DE, EF, FGの弾性関節数 N
をそれぞれ 10, 10, 5, 5, 10, 10として離散化し，
関節の減衰係数 ciを 8 mNs/radとする．また，
駆動変位を 0.511 mmとし，対象物の質量，ば
















果を図 6に示す．対象物を把持力 0.26 Nでピ
ックアップした状態のグリッパをマニピュレ
ータにより図 5に示したように水平方向に高
速移動させると，把持力は最大 0.05 N（19 %）
低下した． 
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